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) Dieser Roboter zeichnet sich dadurch aus, daS zwei 
Schlftten (3) und (4) auf einer FQhrungsschiene (2) unabhan- 
gig voneinander mit einem beliebigen Antrieb bewegt 
warden und diese Schlitten uber zwei Gelenkelemente (5) 
und (6) miteinander verbunden sind. Am Verbindungspunkt 
dieser Gelenkelemente ist das Werkzeug (7) befestigt. In 
einem von dor Geometrie der Anordnung bestimmten 
Bereich (1) kann jeder beliebige Punkt vom Werkzeug 
erreicht werden. 
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Beschreibung 

Die Erfindung betrifft eine Vorrichtung gemaB dem 
Oberbegriff des Patentanspruchs 1. 

Es sind verschiedene Formen von Vorrichtungen zur 5 
Verschiebung und Positionierung in iner Ebene oder in 
einem Raum bekannt Der zur Zeit gebrauchlichste Typ 
einer zweidimensionalen Verschiebevorrichtung, ein so- 
genannter Flachbettroboter, besteht aus einem Tisch, an 
dessen zwei gegeniiberliegenden Seiten Fuhrungsschie- 10 
nen angebracht sind, weiche dazu dienen, eine Brucke 
Qber den Tisch zu verschieben. Diese Brucke enthalt die 
zweite Verschiebeachse, weiche sich orthogonal zur er- 
sten Verschieberichtung befindet, und deren Schlitten 
das Werkzeug in der Ebene des Tisches bewegt Der t5 
Nachteil eines solchen Systems ist die Tatsache, dafi 
beide Achsen miteinander gekoppelt sind, da die Ver- 
schiebung der Brucke gleichzeitig die gesamte Ver- 
schiebevorrichtung der anderen Achse bewegen muft 
Die Tragheit dieser Vorrichtung, weiche zu begrenzten 20 
Verschiebegeschwindigkeiten und EinbuBen in der Po- 
sitioniergenauigkeit fuhrt, vermindert die Vorrichtung, 
weiche aus der EP 0 265 855 Al bekannt ist, indem bei- 
de Achsen voneinander entkoppelt werden. Dies wird 
dadurch erreicht, daQ an alien vier Seiten des Tisches 25 
Fuhrungsschienen angebracht sind. Die Fuhrungsschie- 
nen der gegenuberliegenden Seiten sind mit je einer 
Brucke verbunden. An der Stclle, an der sich die beiden 
Brucken kreuzen, ist das Werkzeug fixiert Dem Vorteil 
einer verringcrtcn Tragheit steht eine aufwendigere 30 
Konstruktion mit vier Fuhrungsschienen und vier 
Schlitten sowie eine geringere Zuganglichkeit zu Werk- 
zeug und Werkstuck gegenQber. 

Aufgabe der Erfindung ist es, eine Vorrichtung zu 
schaffen, mit der ein Werkzeug vorzugsweise in einer 35 
Ebene beliebig bewegt werden kann und die genannten 
Probleme beseitigt werden. 

Diese Aufgabe wird dadurch gelost, daB zwei Schlit- 
ten auf einer Fuhrungsschiene unabhangig voneinander 
mit einem beliebigen Antrieb bewegt werden und daB 40 
diese Schlitten uber zwei Gelenkelemente miteinander 
verbunden sind, an deren Verbindungspunkt das Werk- 
zeug befestigt ist In einem von der Lange der Gelenk- 
elemente bestimmten Bereich kann somit jeder beliebi- 
ge Punkt in der Ebene, weiche von den beiden Gelenk- 45 
elementen gebildet wird, erreicht werden. Die Verschie- 
bung der Schlitten kann auf verschiedene Arten herge- 
stellt werden, zum Beispiel mit einer von einem Schritt- 
oder DC-Motor angetriebenen Spindel oder Zahnrie- 
men. Besonders eignet sich dafur ein Linearmotor, wel- 50 
cher hohe Geschwindigkeiten und Beschleunigungen 
erlaubt Dabei entfallen mechanische Wandler und bei- 
de Schlitten benutzen dieselbe Fuhrungsschiene mit 
demselben Stator des Linearmotors. 

Die Bewegung des Werkzeugs laBt sich sehr leicht 55 
Qber die Geometrie der Gelenkelemente aus der Bewe- 
gung der Schlitten ableiten. 

Die Verschiebe- und Positioniergenauigkeit in der 
Achse parallel zur Fuhrungsschiene entspricht unmittel- 
bar der Genauigkeit der Schlitten. In der Richtung or- «> 
thogonal zur Verschiebeachse variiert die Genauigkeit 
mit dem Abstand zwischen Werkzeug und Fuhrungs- 
schiene. Bei geeigneter Wahl der Geometrie der Anord- 
nung halt sich diese Variation in einem vertretbaren 
Rahmen. Betragt zum Beispiel das Verhaltnis aus mini- 65 
malem und maximalem Abstand zwischen Werkzeug 
und Fuhrungsschiene eins zu drei, ergibt sich im ungun- 
stigsten Fall eine um einen Faktor drei verringerte Pra- 
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zision des Werkzeugs in der Achse orthogonal zur Fuh- 
rungsschiene im Vergleich zur Genauigkeit des Schlit- 
tens. 

Die Vorteile einer solchen Vorrichtung liegen vor al- 
leminder infachen und leichten Bauw ise, da nur eine 
einzige Fuhrungsschiene benotigt wird Dank der gerin- 
gen zu bewegenden Massen sind Versteligeschwindig- 
keit und Prazision auBerordentlich hoch. Zudem laBt 
sich auf einfache Weise ein Interferometer parallel zur 
Fuhrungsschiene integrieren, welches mit hoher Genau- 
igkeit die Lage des Schlittens standig bestimmt SchlieB- 
lich bietet diese Vorrichtung eine gute Zuganglichkeit 

Im folgenden wird die Erfindung anhand der Zeich- 
nungen (Fig. 1, 2 und 3) beschrieben: 
Auf einer Fuhrungsschiene (2) bewegen sich zwei Schlit- 
ten (3) und (4) unabhangig voneinander. Beide Schlitten 
sind mit zwei Gelenkelementen (5) und (6) miteinander 
verbunden. Am Verbindungspunkt dieser Gelenkele- 
mente befindet sich das Werkzeug (7). Durch die Geo- 
metrie der Anordnung wird der maxim ale Arbeitsbe- 
reich (1) bestimmt, welcher vom Werkzeug erreicht 
wird. 

Zwecks Reduzierung der bewegten Massen konnen 
die Gelenkelemente aus jeweils drei Stangen aus einem 
Material mit einer hohen Steifigkeit bestehen. 

In einer erweiterten Ausfuhrung befindet sich eine 
zweite Fuhrungsschiene (8) parallel zur Fuhrungsschie- 
ne (2), auf welcher ein dritter Schlitten (9) angebracht ist 
Dieser Schlitten ist wiederum mit einem Gelenkelement 
(10) mit dem Werkzeug verbunden. Dabei sind die Ge- 
lenkelemente derart ausgelegt, daB das Werkstuck im 
Raum bewegt werden kann. Eine an mindestens einem 
Schlitten zusatzlich angebrachte Gelenkstange halt das 
Werkzeug in einer bestimmten Ausrichtung fest 

Patentanspruche 

1. Vorrichtung zur Verschiebung und Positionie- 
rung eines Objektes in einer Ebene (1), dadurch 
gekennzeichnet, daB auf einer Fuhrungsschiene (2) 
zwei Schlitten (3) und (4) unabhangig voneinander 
bewegt werden, weiche uber zwei Gelenkelemente 
(5) und (6) miteinander verbunden sind, an deren 
Verbindungspunkt das Werkzeug (7) befestigt ist 

2. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB mindestens ein Gelenkelement aus 
mehreren Gelenkstangen (6a), (6b) und (6c) besteht 

3. Vorrichtung nach Anspruch 1 oder 2, dadurch 
gekennzeichnet, daB die Schlitten (3) und (4) uber 
zwei getrennte Fuhrungsschienen bewegt werden. 

4. Vorrichtung nach einem der Anspruche 1 bis 3, 
dadurch gekennzeichnet, daB die Schlitten (3) und 
(4) von einem Schritt- oder DC-Motor uber eine 
Spindel oder einen Zahnriemen oder direkt von 
einem Linearmotor angetrieben werden. 

5. Vorrichtung nach einem der Anspruche 1 bis 4, 
dadurch gekennzeichnet, daB eine zusatzliche Fuh- 
rungsschiene (8) einen dritten Schlitten (9) bewegt, 
welcher uber ein weiteres Gelenkelement (10) mit 
dem Werkzeug (7) verbunden ist 
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